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Процеси завантаження вантажів у складські приміщення переважно здійснюються 
роликовими [1], стрічковими транспортерами [2] та гвинтовими конвеєрами [3]. 
В таких випадках траєкторія переміщення вантажів формується за допомогою 
функціонально зв’язаних та дискретно встановлених різних типів транспортерів. Однак, 
переважно вони є конструктивно складними та матеріаломісткими, а їх застосування є 
доцільними на значних трасах переміщення вантажів. 
Для завантаження малих складських приміщень штучними вантажами, а саме 
яблук у ящиках, розроблені канатні механізми з різним конструктивно-технологічним 
виконанням, схеми та принцип роботи яких викладено в роботах [4-5]. 
Однак, відомі механізми переміщення штучних вантажів, які розташовані на парі 
натягнутих канатів, коливаються відносно несучих центральних роликів, що може 
спричиняти зміщення тари відносно основи трикутноподібної рамної конструкції, а 
також додаткових динамічних навантажень на троси. 
Для усунення цього недоліку розроблена канатна система завантаження 
складського приміщення, яка зображена на рис. 1. 
 
    
Рис. 1. Канатна система завантаження складського приміщення 
 
Канатна система виконана у вигляді двох несучих канатів 1, на яких розташовані 
пари роликів 2, що встановлені на осі 3. До неї кріпиться трикутноподібна рамна 
конструкція 4 з площадкою 5 для розміщення штучних вантажів 6 , а також канат 7 
регулювання швидкості руху вантажів. До рамної конструкції 4, по її боках, кріпляться 
натяжні пружні механізми, що виконані у вигляді кронштейнів 8, в отворах яких 
шарнірно встановлені важелі 9. З протилежної сторони важелів закріплені щоки 10, між 
якими, в підшипникових опорах, розташовані пари підтискних роликів 11. До верхньої 
частини важелів кріпляться пружини розтягу 12, які з протилежної сторони встановлені 
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в повздовжніх кронштейнах 13 з набором виконаних отворів, які закріплені по боках 
трикутноподібної рамної конструкції. 
В процесі переміщення вантажів ролики 2 обертаються відносно похило 
розташованих несучих канатів. Швидкість переміщення вантажів регулюється 
оператором, шляхом стримування або відпускання канату 7. Для уникнення повздовжніх 
коливань рамної конструкції застосовано підтискні ролики, які контактують з канатами 
та підтиснуті до них за допомогою важелів пружинами розтягу, сила натягу яких 
регулюється шляхом їх кріплення в різних отворах повздовжніх кронштейнів. 
Рознесення підтискних роликів на значну відстань між парами роликів 2, а також 
забезпечення різної сили підтискання канатів можна досягнути мінімальних коливання 
штучних вантажів при їх транспортуванні в складське приміщення. 
Загальний вигляд рамної конструкції для переміщення штучних вантажів 
зображено на рис. 2. 
 
                         
 
Рис. 2. Загальний вигляд рамної конструкції для переміщення штучних вантажів 
 
Наступні дослідження полягають у визначенні оптимальних зусиль підтискання 
роликами з важелями пари канатів, а також сили натягу канатів в залежності від довжини 
технологічні траси, величин прогину тросів під масою вантажів для забезпечення 
якісного виконання технологічного процесу. 
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